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k57 Resumen:
Un dispositivo de un elemento de trabajo con dos
grados de movilidad.
Un elemento de trabajo con dos grados de movilidad,
el cual, con la ayuda de dos motores consigue mover
dos eslabones moviles, uno de ellos actuando sobre el
elemento de trabajo, este es un metodo que se dis-
tingue por la accion simultanea sobre un elemento
de trabajo con la ayuda de otro eslabon movil.
La conduccion de un elemento de trabajo con dos
grados de movilidad que tiene dos motores uno de
los cuales esta ubicado en la base y conectado ci-
nematicamente con un extremo del primer eslabon
movil localizado en la base con posibilidad de movi-
miento y otro motor conectado cinematicamente con
un extremo del segundo eslabon movil, y el elemento
de trabajo que esta conectado con el otro extremo
del segundo eslabon movil.
Aviso: Se puede realizar consulta prevista por el art. 37.3.8 LP.
Venta de fascculos: O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DESCRIPCION
Un dispositivo de un elemento de trabajo con
dos grados de movilidad.
Sector de la tecnica
La invencion pertenece a la ingeniera meca-
nica, y particularmente puede ser utilizada en ro-
botica, en mesas cartesianas y otros dispositivos.
Estado de la tecnica
En soluciones tecnicas conocidas (1-5) se uti-
liza habitualmente lo siguiente.
El manejador que se conoce, con dos grados de
movilidad, (gura 1) tiene dos motores (2,3) uno
de los cuales (2) esta ubicado en la base y esta
conectado cinematicamente con el un extremo del
primer eslabon movil (5) ubicado en la base (1),
con posibilidad de movimiento, y el otro motor
(3) esta conectado cinematicamente con el un ex-
tremo del segundo eslabon movil (9) y el elemento
de trabajo (4), el cual esta conectado con el otro
(10) extremo del segundo eslabon movil (6).
En esta solucion tecnica, el segundo motor (3)
esta jado en el otro extremo del primer eslabon
movil (5).
Las desventajas de esta construccion tiene que
ver con el hecho de que el segundo motor es movil
(durante el movimiento del primer eslabon movil
este motor esta en movimiento) lo cual incre-
menta la masa de las partes en movimiento. Esto
tambien disminuye la velocidad y un consumo no
necesario de energa. Ademas, el dispositivo co-
nocido tiene una cadena cinematica abierta que
conduce a deciencias en la rigidez de la cons-
truccion y como resultado de ello la necesidad de
incrementar la masa para mejorar esta rigidez.
1. Industrial robot
Patent Number: EP 0320498
Publication date: 1989-06-14
Inventor(s): WINTER ALFRED ING; SCHENDL
ADOLF DIPL-ING
EC Classication:B25J9/02B2; B25J18/02;B25J19
/00D2; B23Q1/40; B23Q1/62A5; B23Q1/00B2;
B23Q11/00C.
2. High cadence industrial robot for moving a tool
along three orthogonal cartesian axes.
Patent Number:EP0546592
Publication date: 1993-06-16
Inventor(s): VIVIER YVES CHARLES BER-
NARD (FR); FAYEL
EC Classication: B25J9/00H1; B25J9/02B
3. Robot for guiding movements and control me-
thod.
Patent Number: EP0574330 A1 931215
Publication date: 1995-03-21
Inventor(s): LAVALLEE STEPHANE (FR); TRO-
CCAZ JOCELYNE (FR)
EC Classication: G05B 19/423
4. Climbing robot, movable along a trestle struc-
ture, particularly of a pote for high -voltage over-
head electric lines.
Patent Number: EP 0401751
Publication date: 1990-12-12
Inventor(s): PARIS LUIGI (IT)
EC Classication: B62D57/024
5. Method for controlling the movements of an
industrial robot at and near singularities.
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Patent Number: EP 0672507
Publication date: 1995-09-20
Inventor(s): SNELL JOHN-ERIK (SE)
EC Classication: B25J9/16L6
Descripcion de la invencion
Breve descripcion de la invencion
El metodo de desplazamiento de un elemento
de trabajo con dos grados de movilidad, el cual,
con la ayuda de dos motores consigue mover dos
eslabones moviles, uno de ellos actuando sobre
el elemento de trabajo, este es un metodo que
se distingue por la accion simultanea sobre un
elemento de trabajo con la ayuda de otro eslabon
movil.
La conduccion de un elemento de trabajo con
dos grados de movilidad que tiene dos motores
uno de los cuales esta ubicado en la base y co-
nectado cinematicamente con un extremo del pri-
mer eslabon movil localizado en la base con po-
sibilidad de movimiento y otro motor conectado
cinematicamente con un extremo del segundo es-
labon movil, y el elemento de trabajo que esta co-
nectado con el otro extremo del segundo eslabon
movil, esta conduccion es la cual se distingue por
el hecho de que el segundo motor esta ubicado
en la base y el un extremo del segundo eslabon
movil conectado con este motor esta rigidizado en
la base con posibilidad de movimiento y el otro
extremo del primer eslabon movil esta conectado
con el elemento de trabajo.
Descripcion detallada de la invencion
El objetivo de la invencion es incrementar la
rigidez de la construccion, disminuir su masa, dis-
minuir el consumo de energa e incrementar la ve-
locidad.
Para conseguir este objetivo, el segundo mo-
tor (3) en el dispositivo propuesto (gura 2) esta
ubicado en la base (1); conectado con este motor,
el un extremo (9) del segundo eslabon movil (6)
esta jo en la base (1) con la posibilidad de movi-
miento, y el otro extremo (8) del primer eslabon
movil (5) esta unido al elemento de trabajo (4).
Esta cadena cinematica da la posibilidad de
localizar ambos motores en la base (ambos moto-
res estan estaticos respecto a la base), para dis-
minuir en consumo de energa y aumentar la ve-
locidad simultaneamente, a expensas de la dismi-
nucion de la masa de las partes moviles. Ademas,
la cadena cinematica propuesta es cerrada (los es-
labones moviles, conjuntamente con la base for-
man un triangulo que es una construccion rgida),
lo cual incrementa la rigidez en la jacion del ele-
mento de trabajo con relacion a la base y adicio-
nalmente disminuye la masa de las partes moviles.
El trabajo del manejador se ejecuta de la si-
guiente manera: Para movimiento del elemento
de trabajo paralelos a la base, ambos motores se
arrancan al mismo tiempo con la misma veloci-
dad (se entiende que la relacion de transmision
en la cadena cinematica \motor-eslabon movil"
es igual para los dos motores y las longitudes de
ambos eslabones moviles son iguales; si una de
estas condiciones no se cumple, la velocidad de
los motores debera ser diferente). Con tal de que
la distancia entre los extremos de los eslabones
moviles no vare, los angulos en el triangulo \base
- primer eslabon movil - segundo eslabon movil"
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no cambian, el triangulo se mueve a lo largo de la
base conjuntamente con el elemento de trabajo.
El cambio de direccion de rotacion de los motores
permite mover el elemento de trabajo en forma
similar pero en direccion contraria.
Para movimientos del elemento de trabajo
perpendiculares a la base, ambos motores deben
girar en diferente direccion con igual velocidad (se
entiende que la relacion de transmision de la ca-
dena cinematica \motor - eslabon movil" es igual
para los motores y las longitudes de ambos esla-
bones moviles son iguales; si una de estas condi-
ciones no se cumple la velocidad de los motores
debera ser distinta). Con tal de que la distancia
entre los extremos de los eslabones moviles dismi-
nuya, el angulo del vertice del triangulo \base -
primer eslabon movil - segundo eslabon movil" va
disminuyendo (el triangulo sigue siendo isosceles).
Esto lleva a incrementar la altura del triangulo y
conseguir un movimiento del elemento de trabajo
perpendicular a la base. El movimiento en reversa
del elemento de trabajo se cumple de manera si-
milar cambiando la direccion de rotacion de cada
motor.
Para movimientos del elemento de trabajo de
manera arbitraria, los motores deben arrancar
con diferente velocidad (la direccion de rotacion
puede ser la misma o puede ser opuesta, depen-
diendo de la direccion requerida del movimiento
del elemento de trabajo).
Debe mencionarse que en la construccion pro-
puesta, es especialmente facil realizar movimien-
tos del elemento de trabajo paralelos a la base. En
contraste con las construcciones conocidas, du-
rante su movimiento ambos motores aplican fuer-
zas a favor del movimiento con lo cual las fuerzas
se suman. El algoritmo de control es tambien
muy simple, es necesario mantener velocidades
iguales en los motores. Esto es por lo que es
especialmente efectivo el uso de este manejador
para robots caminantes, los cuales usualmente se
mueven en una direccion generalmente, y solo es-
poradicamente deben girar para moverse en di-
reccion perpendicular.
Descripcion detallada de los dibujos
Figura 1. La conduccion conocida de movimiento
del eslabon con dos grados de movilidad.
Figura 2. La conduccion propuesta de movi-
miento del eslabon con dos grados de movilidad.
Figura 3. Ejemplo de realizacion de la conduccion
propuesta - el robot andante, en el cual se estan
utilizando cuatro conducciones propuestas (vista
desde arriba).
Figura 4. Ejemplo de realizacion de la conduccion
propuesta - el robot andante, en el cual se estan
utilizado cuatro conducciones propuestas (vista
lateral).
1. La base de la conduccion.
2. El primer motor.
3. El segundo motor.
4. El elemento de trabajo.
5. El primer eslabon movil.
6. El segundo eslabon movil.
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7. El primer extremo del primer eslabon mo-
vil.
8. El segundo extremo del primer eslabon mo-
vil.
9. El primer extremo del segundo eslabon mo-
vil.
10. El segundo extremo del segundo eslabon
movil.
11. El pie del robot con la conduccion del mo-
vimiento vertical (esta conduccion no esta
indicada en el dibujo).
Ejemplo de realizacion de la invencion
En el dispositivo propuesto, la conexion en-
tre el elemento de trabajo y uno de los eslabones
moviles se puede realizar por medio de una arti-
culacion esferica o plana y la conexion con el otro
eslabon movil puede ser rgida. En este caso el
elemento de trabajo mantendra su posicion angu-
lar con respecto a uno de los eslabones moviles
durante el movimiento.
En el dispositivo propuesto, la conexion entre
el elemento de trabajo y ambos eslabones moviles
se puede realizar por medio de una articulacion
esferica o plana. En este caso el elemento de tra-
bajo no podra mantener su posicion angular con
respecto a los eslabones moviles durante el movi-
miento.
En el dispositivo propuesto, cuando se tenga
una union articulada entre el elemento de trabajo
y ambos eslabones moviles, podra haber un re-
sorte (o resortes adicionales) adicional, uno de sus
extremos conectado con un eslabon movil, el otro
extremo conectado con el otro eslabon y su punto
medio conectado con el elemento de trabajo. En
tal caso, si no hay fuerzas exteriores actuando so-
bre el elemento de trabajo, este mantendra su po-
sicion angular respecto a la base. Si sobre el ele-
mento de trabajo actuan fuerzas exteriores, este
podra cambiar su posicion angular relativa a la
base, pero cuando estas fuerzas dejen de actuar
el elemento de trabajo recobrara su posicion an-
gular con respecto a la base. Esto es importante,
especialmente cuando se utilice el accionamiento
en consideracion como el accionamiento horizon-
tal de la pata de un robot caminante.
En el dispositivo propuesto, las longitudes de
los eslabones moviles pueden ser diferentes, pero
es preferible hacerlas identicas (en este caso es
mas facil mover el elemento de trabajo sobre la
trayectoria requerida).
En el dispositivo propuesto, la conexion entre
la base y el un extremo de los eslabones moviles
puede hacerse de tal manera que permita el mo-
vimiento de estos extremos sobre una trayectoria
arbitraria. Sin embargo es preferible que el mo-
vimiento de estos extremos sea sobre trayectorias
situadas sobre lneas paralelas o sobre una misma
lnea recta. En este caso es mas facil mover el
elemento de trabajo a lo largo de la trayectoria
requerida.
En el dispositivo propuesto es deseable (pero
no obligatorio) hacer una conexion cinematica en-
tre por lo menos uno de los motores y el corres-
pondiente eslabon movil con una transmision au-
toblocante (por ejemplo con la ayuda un conjunto
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husillo-tuerca). En ese caso es posible desconectar
los motores cuando el dispositivo este parado y el
elemento de trabajo podra mantener su posicion
debido al efecto autoblocante. Esto permitira una
disminucion en el consumo de energa.
En el dispositivo propuesto es deseable conse-
guir una union articulada entre los motores y los
eslabones moviles en la cadena cinematica, es po-
sible utilizar elementos adicionales - carriles gua.
En el caso de existir varios elementos de tra-
bajo (varios dispositivos) sobre la misma base, las
longitudes de los eslabones moviles podran ser
iguales. Sin embargo, el caso mas interesante se
da cuando por lo menos dos elementos de trabajo,
las longitudes de los eslabones moviles correspon-
dientes a un elemento de trabajo son mayores que
las correspondientes a otro elemento de trabajo.
Esto permite agrandar la zona de trabajo (area
que puede alcanzar el elemento de trabajo) por-
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que durante el movimiento de un elemento de tra-
bajo, el otro no podra estorbar al primero. Esto es
importante especialmente para robots caminantes
para los cuales es posible organizar el movimiento
de cada elemento de trabajo (patas del robot) a
lo largo de toda la base.
Por lo menos para dos elementos de trabajo la
conexion entre la base y los primeros extremos de
los correspondientes eslabones moviles se hace de
modo que las trayectorias de movimiento de los
extremos de los eslabones moviles correspondien-
tes al primer elemento de trabajo y las trayecto-
rias de movimiento de los extremos de los eslabo-
nes moviles correspondientes al segundo elemento
de trabajo se situan sobre lneas paralelas.
Un ejemplo de aplicacion de transmision para
robot con cuatro piernas esta representado en las
guras 3 y 4.
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REIVINDICACIONES
1. El metodo de desplazamiento de un ele-
mento de trabajo con dos grados de movilidad, el
cual, con la ayuda de dos motores consigue mo-
ver dos eslabones moviles, uno de ellos actuando
sobre el elemento de trabajo, este es un metodo
que se distingue por la accion simultanea sobre un
elemento de trabajo con la ayuda de otro eslabon
movil.
2. La conduccion de un elemento de trabajo
con dos grados de movilidad que tiene dos mo-
tores uno de los cuales esta ubicado en la base
y conectado cinematicamente con un extremo del
primer eslabon movil localizado en la base con po-
sibilidad de movimiento y otro motor conectado
cinematicamente con un extremo del segundo es-
labon movil, y el elemento de trabajo que esta co-
nectado con el otro extremo del segundo eslabon
movil, esta conduccion es la cual se distingue por
el hecho de que el segundo motor esta ubicado
en la base y el un extremo del segundo eslabon
movil conectado con este motor esta rigidizado en
la base con posibilidad de movimiento y el otro
extremo del primer eslabon movil esta conectado
con el elemento de trabajo.
3. Un dispositivo como el descrito en el nu-
mero 2 que se distingue por el hecho de que la
conexion entre el elemento de trabajo y uno de
los eslabones moviles se consigue con la ayuda de
una articulacion.
4. Un dispositivo como el descrito en los nu-
meros 2 y 3 que se distingue por el hecho de que
la conexion entre el elemento de trabajo y los dos
eslabones moviles se consigue con la ayuda de una
articulacion.
5. Un dispositivo como el descrito en el nu-
mero 4 que se distingue por el hecho de que cada
conexion entre el elemento de trabajo y los esla-
bones moviles tiene adicionalmente un resorte.
6. Un dispositivo como el descrito en los nu-
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meros 2 y 5 que se distingue por el hecho de que
las longitudes de los eslabones moviles son igua-
les.
7. Un dispositivo como el descrito en los nu-
meros 2 y 5 que se distingue por el hecho de que
la conexion entre la base y el un extremo de los
eslabones moviles se consigue de tal manera que
permite un movimiento en trayectorias coinciden-
tes sobre lneas paralelas.
8. Un dispositivo como el descrito en los nu-
meros 2 y 6 que se distingue por el hecho de que la
conexion entre la base y el un extremo de los esla-
bones moviles se consigue de tal manera que per-
mita el movimiento de estos extremos a lo largo de
trayectorias que se situan sobre una misma lnea
recta.
9. Un dispositivo como el descrito en los nu-
meros 2 y 8 que se distingue por el hecho de que
la conexion cinematica entre por lo menos uno de
los motores y su correspondiente eslabon movil es
autoblocante.
10. Un dispositivo como el descrito entre los
numeros 2 y 9 que se distingue por el hecho de
que usando distintos elementos de trabajo en la
misma base para por lo menos dos de ellos, las
longitudes de los eslabones moviles correspon-
dientes a uno de los elementos de trabajo son ma-
yores que las longitudes de los eslabones moviles
correspondientes a otro elemento de trabajo.
11. Un dispositivo como el descrito en el nu-
mero 10, que se distingue por el hecho de que por
lo menos dos elementos de trabajo, la conexion
entre la base y el un extremo de los eslabones
moviles se consigue de modo que las trayectorias
de movimiento de los extremos de los eslabones
moviles correspondientes al primer elemento de
trabajo y las trayectorias de movimiento de los
extremos de los eslabones moviles correspondien-
tes al segundo elemento de trabajo, se situan so-
bre lneas paralelas.
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